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Vyndlez se tykd samozdviZného véZového
jetdbu, jehoZ vztyfovani na misté pouZiti
se provadi jebo vlastnim pohonnym dustro-
jim a ktery se dopravuje na misto pouZiti
ve sloZeném stavu, ve kierém nepiesahuje
svymi vnéj$imi rozméry silniéni prijezdny
profil. Vynélezem je takovy veéZovy jefrab,
ktery je opatien teleskopickym sloupem, je-
hoZz spodni dil je prostiednictvim patniho
kloubu s vodorovnou osou spojen s otoC-
nym podstavcem jefdbu a horni dil je pro-
stfednictvim horniho Kkloubu s vodorovnou
osou spojen s vyloZnikovym ramenem, se-
stdvajicim ze tPFi navzdjem nato€itelnych
trojbokych pi#ihradovych nosnikd s jednim
hornim podélnym pédsem a dvojici spodnich
podélnych pési, tj. z prvniho nosniku spo-
jeného se sloupem, stfedniho nosniku a
koncového nosniku, pfiCemZ po vyloZniko-
vém rameni je pojizdnd jefdbovd kocka.

V soucasné dob& souCasné se stdle se
zvétSujici konstrukéni vySkou montovanych
budov a jinych stavebnich konstrukci stou-
pa poptdvka po stdle vétSich a vysSich o-
to¢nych véZovych jerdbech. Maji-li tyto vé-
Zové jeraby dopravovat materidl podél zfi-
zovanych stavebnich konstrukci pouze na
v6tSi vodorovné vzddlenosti, pak je v pod-
staté postadujici umistit jefdb ma pojizdny
podvozek, uloZeny na terénu na jerdbové
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draze, a opatfit jej otofnym ramenem. Ma-
li v8ak jerdb, uloZeny na jefdbové dréze s
wrgtym rozchodem, obsluhovat pracovni
prostor stavby, jehoZ Sifka ve sméru Xkol-
mém na osu jefdbové drdhy je znacnd, pak
je tfeba pouZit jefdbl. opatienych jeidbo-
vou koZkou, pojizdsici po vyloZnikovém
rameni jefdbu, piitemZ vyloZeni ramene
musi byt dostatetné velké, aby se hdk je-
d4bu s bFemenem, zavé3eny na kocce, do-
stal do kaZdého mista pracovniho prostoru.

PouZiti véZovych jefdblt s vyloZnikovym
ramenem, které ma extrémng velké vyloZe-
ni, se vSak sctkdvd s Fadou technickych i
ekonomickych  probléml. NejdileZitéjsi
jsou pritom dva problémy; a to montdZ a
demontdZ jefdbu a také jeho doprava z
jednoho mista pouZiti na druhé.

Poslednim vyvojovym stupném takovych
jefdblt jsou samozdviZné véZové jeldby, kte-
ré jsou schopny pomoci vlastnich pohon-
nych jednotek a lanovych soustav vztydit
se ze sloZené prepravni polohy do pracovni
polchy.

Tyto zndmé jefdaby jsou opatfeny podvoz-
kem, na kterém se pfepravujl na misto po-
uZiti pomoci taZného dopravnitho prostied-
ku, naceZ se na misté pouZiti sloup jefdbu
pomoci vlastniho pohonného dstroji vzty-
€i do svislé polohy. Svisly sloup sestdvéa na-
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pfiklad ze soustavy teleskopickych, do se-
be zasouvatelnych dilfi, které se v priitb&hu
vztyCovani postupné vysouvajf, aZ sloup do-
sdhne celé své vysky. VyloZnikové rameno
jefébu je p¥i dopravé rovndZ sloZeno a na
mist& pouZiti se vykyvnutim a zvednutim
dostane do pracovni polohy, ve které je
schopno piendSet biemena, pfiemZ zved-
nuti vy¢loZnikového ramene se provadi po-
moci lanové soustavy jerdbu. Pro zajisté-
ni stability jefdbu a =zejména vyvaZeni
hmotnosti bifemene a vlastni tihy vyloZni-
kového ramene se obvykle pouZivd proti-
zdvaZi, které je umisté€no na podvozku ne-
bo na spodni &4sti sloupu.

Znamé samozdviZné v&Zové jefdby, kte-
ré se na mist€ pouZiti vztyfuji pomoci
svych vlastnich pohonnych ustroji, se do-
pravuji na staveniSté ve sloZené vodorovné
poloze. U t&chto jefabdl je vSak zdrojem
nejv8t8ich obtiZi ta skute&nost, Ze jednot-
livé dily sloupu a ramene jefdbu, sklopené
pod sebe a nad sebe, vytvareji p¥i velkém
vyloZeni ramene a pii velké v§Sce sloupu
po sloZeni velmi rozmérnou jednotku, coZ
vyvolavéa obtiZe pri dopravé po b&Znych ko-
munikacich, protoZe rozméry této preprav-
ni jednotky presahuji priijezdny profil sil-
nice.

Proto bylo hleddno FeSeni, jimZ by se
zmensily rozméry sloZeného v&Zového jera-
bu pFi souasném zachovdni snadného a
jednoduchého vztyfovdni. Bylo nap¥iklad
navrhovédno, aby se ¢4sti ramene jefdbu ne-
poklddaly nad sebe, nybrZ vedle sebe. Tim-
to zplisobem v8ak mohou byt skladdny pou-
ze jerdby, které majf rameno s malym vylo-
Zenim, protoZe del$i ramena, sloZend z né-
kolika Casti, se pFi umistdni t&chto Gasti
vedle sebe stejné nemohla dopravovat po
silnici.

Jsou také zndmy véZové jeidby, které se
pro dopravu po silnici rozloZi na n&kolik
dopravnich . jednotek, které se na misto ur-
Ceni dopravuji samostatns, prifem# kromé
né&kolika dilG sloupu jeFdbu se také samo-
statng dopravuje rameno jefdbu, které se
teprve na staveni$ti montuje ze samostat-
nych dilti a potom se p¥ipoji ke sloupu. P¥
tomto zpisobu dopravy a zdlouhavé a prac-
né montédZe dild v&Zového je¥dbu se viak
ztrdceji vSechny vyhody samozdviZného je-
F&bu.

PFi délkdch vyloZeni ramene kolem 20 m
se jiZ podaFilo sloZit rameno do dvou nad
sebou umisténych polovin. Timto zpdsobem
se podafilo vytvolit z v&Zového jefdbu do-
pravni jednotku, jejiZ rozméry nepiekrado-
valy silni€ni prfijezdny profil. JestliZe v3ak
délka ramene jeFdbu dosahuje 35 aZ 40 m,
je nutné vyloZnikové rameno rozdslit do
vice neZ dvou samostatnd p¥Fepravovanych
dild, takZe problém snadné montdZe a de-
montdZe takovych v&Zovych jeFabd pri za-
chovéni jejich samozdviZnosti zlistdvd do-
posud nevyfeSen.

Shora uvedené nedostatky zndmgych jera-
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bt jsou odstrandny u samozdviZného véZo-
vého jefdbu podle vynalezu, jeho? hlavni
podstata spofivd v tom, Ze patni kloub slou-
pu s vodorovnou osou je upraven pro sklo-
peni sloupu p¥i sklddani jeFdbu nad sloZené
vyloZnikové rameno a vyloZnikové rameno
je opatfeno jednak mezi koncovym nosni-
kem a st¥ednim nosnikem kloubem se svis-
lou osou pro natofeni koncového nosniku
pri sklddédni jefdbu do protismé&ru se stied-
nim nosnikem a vytvoieni mezi t&mito nos-
niky leZicimi vodorovn& vedle sebe Zlabo-
vitého prostoru zuZujiciho se smérem do-
18, jednak mezi stfednim nosnikem a prv-
nim nosnikem prostorovou kloubovou sou-
stavou s p&ti stupni volnosti pro otofeni
prvniho nosniku dvojici jeho spodnich pa-
sii nahoru, jeho =zasunuti do Zlabovitého
prostoru mezi stfednim nosnikem a konco-
vym nosnikem a vytvoieni ze viech t¥i nos-
nikdt kompaktni opérné jednotky lichob&-
nikového pra@fezu pod sklopenym sloupem
s do sebe zasunutymi dily.

Timto provedenim samozdviZného vé&Zo-
vého jefdbu se umoZni sloZeni jefdbu do
kompaktni pi¥epravni jednotky s nejmen-
§im moZnym p¥iénym prifFezem, protoZe
plocha p¥i€ného prifezu sloZeného vyloZ-
nikového ramene nepfesahuje soudet ploch
pritfezil jeho t¥{ nosnik{i. Rozmé&ry pieprav-
ni jednotky jsou tudiZ men3i neZ silniéni
priijezdny profil, takZe se jefdb nemusi de-
montovat do né&kolika samostatné prepravo-
vanych dili. Kromé& toho op&rnd jednotka
lichob&Znikového priifezu tvoli svym uspo-
Faddnim nejpevné&jdi opd&rnou konstrukci
pro sloZeny sloup.

Daldi vyhody a znaky jeFabu podle vyna-
lezu plynou z nésledujiciho popisu a sche-
matického vykresu, na némZ jsou zn4zor-
nény:

na obr. 1 — piiklad provedeni jefdbu po-
dle vynélezu v pracovni poloze v pohledu
Ze strany, na obr. 2 — pPfigny ez sloZenym
jeFdbeni, na obr. 3a aZ 3k — pohled ze stra-
ny na jefdb podle obr. 1 a 2 v jednotlivych
fazich skladani je¥dbu do pFepravni jednot-
ky, na obr. 4 — pohled ze strany na pro-
storovou kloubovou soustavu, na obr. 5 —
pohled shora na tuto soustavu, na obr. 6
- pohled ze strany na astroji pro podepfe-
ni prostorové kloubové soustavy a na obr.
7 — detail tohoto dstroji v p¥itném Fezu.

Podle obr. 1 miiZe byt v§loZnikové rame-
no 1, které je spojeno se sloupem 4, bud
vodorovné, jak je zndzorn&no plnymi Ca-
rami, nebo miZe byt Sikmo sklonéno, jak
je znizorn&no C&drkovansg. Obé tyto polohy
jsou polohami pracovnimi, protoZe jef¥dbo-
vé koctka 29, pojiZdéjici po rameni 1, se mi-
Ze pohybovat jak po rameni 1 uloZeném vo-
dorovng, tak i $ikmo, to znamend Ze bfeme-
no zavéSené na hdku kodky 29 se miiZe po-
hybovat ve smé&ru od sloupu 4 nebo naopak
a také miZe stoupat nebo klesat, kdyZ se
kotka 28 pohybuje po sklonéném rameni 1.
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VyloZnikové rameno 1 sestdvd ze tfi na-
vzdjem natocitelnych trojbokych pfihrado-
vych nosnikli 1A, 1B, 1C, které maji jeden
horni podélny pés a dvojici spodnich po-
délnych pést. Prvni nosnik 1A je spojen se
sloupem 4 a je opatfen dvojici prvnich
spodnich péastt 14 a prvnim hornim pésem
15 (obr. 2). StF¥edni nosnik 1B je opatfen
dvojici stfednich spodnich péast 12 a stfed-
nim hornim pé&sem 13. Koncovy nosnik 1C
je opatfen dvojici koncovych spodnich pé-
st 10 a koncovym hornim pasem 11. Z obr.
2 je jasné patrné, Ze spojovaci diagondlni
pruty vyloZnikového ramena 1 mezi dvoji-
cemi spodnich péast 10, 12, 14 leZi ve vodo-
rovnych rovinach, coZ plati jak v pfipadé,
kdy je jerdb sloZen (obr. 2), tak i pFi vo-
dorovné pracovni poloze vyloZnikového ra-
mena 1 zndzornéné na obr. 1. Z obr. 2 je
také patrné, Ze diagondlni pruty spojujici
spodni péasy 10, 12, 14 s pfisludnymi horni-
mi pédsy 11, 13, 15 leZi v Sikmych rovindch.

Koncovy nosnik 1C je krat$i neZ prvni
nosnik 1A a st¥edni nosnik 1B. Mezi kon-
covym nosnikem 1C a stfednim nosnikem
1B ‘e umistén kloub 2 se svislou osou, kte-
ry dovoluje vzdjemné natdCeni obou nosni-
kit 1B, 1C vici sob& ve vodorovné roving.

Mezi prvnim nosnikem 1A a stifednim
nosnikem 1B ramena 1 je umisténa prosto-
rovd kloubovd soustava 3. Tato kloubova
soustava 3 ma pét stupiid volnosti, jak je
patrno z prikladu provedeni zndzornéného
na obr. 4 a 5. Takovéto uspofddédni kloubil
je nezbytné, aby se p¥i skldddni ramena 1
mohl uloZit prvni nosnik 1A mezi stfedni
nosnik 1B a koncovy nosnik 1C, ktery je ve
sloZeném stavu uloZen vedle stfedniho nos-
niku 1B po natoleni kolem kloubu 2, jak je
patrno z obr. 2. Po uloZeni prvniho nosni-
ku 1A do zuZujiciho se smérem dold Zlabo-
vitého prostoru mezi vedle sebe poloZeny-
mi stfednim nosnikem 1B a koncovym nos-
nikem 1C tvofi celé sloZené rameno 1 kom-
paktni opérnou jednotku lichobé&Znikového
prifezu pro sloZeny sloup 4, jejiz vyska ne-
ni vétsi, neZ je vyska préfezi jednotlivych
nosnikd 1A, 1B, 1C.

Sloup 4 (obr. 1, 2, 3) sestdva ze dvou di-
la 4A, 4B, které jsou do sebe teleskopicky
zasouvatelné pfi demontdZi a vysouvatelné
pri montdZi jetfdbu, pritemZ horni dil 4B
se zasouvad do spodniho dilu 4A, uloZeného
na otoéném podstavci 5 a spojeného s nim
prostfednictvim patniho kloubu 6 s vodo-
rovnou osou, kolem niZ se mizZe skldpét a
natdcet ve svislé roviné. Otofny podstavec
5 je nesen zdkladnim podstavcem 30 jera-
bu.

Horni dil 4B sloupu 4 je spojen s prvinim
nosnikem 1A hornim kloubem 7 s vodorov-
nou osou, ¢imZ umoZiiuje skldpéni a zve-
dani ramena 1. Tento svisly pohyb ramena
1 jerdbu je Fizen ovladacim lanem 9, které
jednak zvedd rameno 1 z jeho sloZené pie-
pravni polohy do polohy pracovni, popfipa-
dé naopak, jednak m&ni b&€hem &innosti je-
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fdbu sklon ramena 1, to znamend bud je
udrZuje ve vodorovné poloze, nebo je zve-
déd do 8ikmé polohy a potom opét podle
potreby je spousti.

Z obr. 2 je zfejmé, Ze pri pfepravé jefra-
bu e nad nosniky 1A, 1B, 1€ ramena 1, slo-
Zenymi vedle sebe, uloZen sloup 4, ktery je
po dobu pFepravy spojen s nosniky 1A, 1B,
1C spojovacimi prostfedky 1B. Jefab sloZe-
ny takto do prepravni jednotky se potom
poklddd na podvozek 35 a na ndvés 8 (obr.
3) a mlZe se prepravovat po silnici na dal-
81 misto pouZiti.

Na obr. 3 je zndzornén cely sled opera-
ci, provadénych pfi skladani jefdbu z pra-
covni do prepravni polohy. Na obr. 3a je
znazornén jefdb ve své pracovni poloze s
vyloZnikovym ramenem 1 ve vodorovné po-
loze. Prvni operaci pri skldadani jefdbu je
spousténi ramena 1 ovlddacim lanem 9
smérem dold, jak patrno z obr. 3b. V poloze
podle obr. 3c se uZ koncovy nosnik 1C do-
tyka svym vnéjSim koncem 31 terénu 32,
resp. podlozky 33.

V dal8i fdazi skladani jerabu, zndzornéné
na obr. 3d, se rameno 1 ohyba v misté pro-
storové kloubové soustavy 3, umisténé me-
zi prvnim nosnikem 1A a stfednim nosni-
kem 1B, a oba tyto nosniky 1A, 1B se za-
¢nou vid¢i sobd natdfet. Potom se prvni nos-
nik 1A sklopi natolik, Ze témé&F pfrilehne ke
sloupu 4, jak zndzormé&no na obr. 3e. Z obr.
3d a 3e je kromé toho zfejmé, Ze v priibg-
hu t&chto dvou fazi se také do sebe zasou-
vaji oba dily 4A a 4B sloupu 4, pfiemZ v
poloze podle obr. 3e je horni dil 4B jiZ té-
meé¥ cely zasunut do spodnihodilu 4A slou-
pu 4.

Pii dalSi operaci {obr. 3f) se sloup 4 vy-
kloni kolem patniho kloubu 6 smérem na
Caste¢ng sloZené rameno 1, nade? se konco-
vy nosnik 1C pooto¢i kolem kloubu 2, otod-
ného kolem svislé osy, a dostane se pohy-
bem zndzornénym na obr. 3g do polohy ve-
dle stfedniho nosniku 1B. Pfitom je Géelné
umistit pod koncovou ¢dst stfedniho nos-
niku 1B do blizkosti kloubu 2 podpéru 34,
Vnéjsi konec 31 koncového nosniku 1C se
takto zvedne z povrchu terénu 32 a pooto-
teni koncového nosniku 1€ do polohy ve-
dle stredniho nosniku 1B se provede mno-
hem snadnéji.

Jak je zPejmé z obr. 3g a také z obr. 2,
prvni nosnik 1A se poklddd do Zlabovitého
prostoru mezi nosniky 1B a 1C za soudas-
ného otoceni dvojici svych spodnich pési
14 nahoru.

Jakmile jsou vSechny tFi nosniky 14, 1B,
1C vyloZnikového ramena 1 poloZeny vedle
sebe, miZe se sloup 4, ktery byl v zavéred-
né fazi sklddédni ramena 1 v naklonéné po-
loze, poloZit nad horni plochu sloZenych
nosnikd 1A, 1B, 1C, jak zndzornéno na obr.
3h a na obr. 2, tj. miZe se poloZit na kom-
paktni opérnou jednotku vytvoFenou z tak-
to sloZenych nosnikt 1A, 1B, 1C. PoloZeny
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sloup 4 se miiZe v této poloze také sepnout
pomoci spojovacich prostfedklt 16 se sloZe-
nym ramenem 1. Takto pFipravend preprav-
ni jednotka se svou zadni €asti uloZi na za-
vés 8, zatimco pFedni ¢ast se uloZi na pod-
vozek 35 taZného vogzidla, jak zndzornéno
na obr. 3i.

Na podvozek 35 taZného vozidla se ulo-
Zi zakladni podstavec 30 jefdbu, jak zndzor-
néno na obr. 3j a obr. 3k a v tomto stavu je
jefdb pfipraven pro piepravu. Kompaktni
piepravni jednotka je taZena taZnym vozid-
lem 36 na dal3i misto vztyCeni a pouZiti je-
Iébu.

Na obr. 4 a 5 je zndzornina prostorovd
kloubovd soustava 3, kterd svymi péti stup-
ni volnosti umoZiiuje pri skldddni jefdbu u-
loZit prvni nosnik 1A vyloZnikového rame-
na 1 do Zlabovitého prostoru mezi vedle se-
be leZicimi nosniky 1B, 1C. Podélnd osa 17
kloubové soustavy 3, tvofené Petézcem na-
vzajem pohyblivé spojenych ¢tyf tydovych
¢lankd I, II, I, IV, leZi v podstaté v pro-
dlouZeni prvniho horniho pésu 15 prvniho
nosniku 1A, Ve vztyfené pracovni poloze je-
Fabu tvoifi proto kloubova soustava 3 jeden
celek s hornimi pdsy 11, 13, 15 ramena 1,
v némZ spojuje mezi sebou posledni ty¢ 1Au
prvniho horniho pédsu 15 prvniho nosniku
1A a prvni ty¢ 1Be stfedniho hornfho pésu
13 stifedniho nosniku 1B.

P&t stupiili volnosti prostorové k'oubové
soustavy 3 je ddno vzdjemnym pohyblivym
spojenim é&lankd I, II, III, IV kolem riznych
0s a rovnéZ pohyblivym spoienim jednak
prvniho ¢lanku I s prvnim hornim pdsem
15, tj. s ty¢i 1Au, jednak &tvrtého &ldanku
IV se stfednim hornim pédsem 13, tj. s tyci
1Be. Prvni &ldnek I, navazujici na posledni
ty 1Au prvniho horniho pédsu 15 prvniho
nosniku 1A, je spo’en s touto posledni tyd&i
1Au prvnim spojovacim Cepem 20 a je ko-
lem podélné osy 17 tohoto prvniho spojo-
vaciho ¢epu 20 a kloubové soustavy 3 torz-
né otodny. Ctvrty ¢lanek IV je spojen s prv-
ni ty¢i 1Be Kkoncového horntho pésu 11
torzné otofné kolem podélné osy 17 pomoci
druhého spojovaciho €epu 24. Druhy &ldnek
Il je spojen torzné otoéné& s tietim €lankem

HI pomoci t¥etitho spojovaciho &epu 22.
Druhy c¢lanek II je spojen s prvnim &lan-
kem I prvnim pfi€nym Cepem 21, dovoluji-
¢im nataceni obou t&chto navzdjem spoje-
nych ¢lanka I, II vadi sob& kolem prvni
priéné osy 18. Obdobng tFeti &ldnek III je
spojen se ¢tvrtym €ldnkem IV druhym pFic-
nym ¢epem 23, dovolujicim natdfeni obou
Clankd I, IV vidi sob& kolem druhé pric-
né osy 19, pfri¢emZ obé piicné osy 18, 19
leZi v roviné proloZené podélnou osou 17.

ProtoZe kloubovd soustava 3 tvoii vlast-
né nestabilni kinematicky Fetézec, musi byt
ve sloZené poloze ramena 1 podepiena. To-
to podepfeni mtZe byt provedeno rtznymi
znamymi zptsoby. Jedno z vyhodnych fe-
Seni je zndzornéno na obr. 6 a obr. 7: Klou-
bovd soustava 3 je uloZena ve Zldbku 28
podpérného ¢lenu 27, pevn& spojeného s
prvnim nosnikem 1A.

V drovni dvojic spodnich pési 12, 14,
prvniho nosniku 1A a stfedniho nosniku 1B
jsou oba tyto nosniky 1A, 1B o sebe opieny
dosedacimi plochami 25. Pro zajiSténi
sprdavné vzdjemné polohy nosnikit 1A, 1B v
tomto misté vzdjemneho opieni, popfipadé
i za phsobeni pFidavnych smykovych sil je
GCelné zajistit sprdvné vzdjemné dosednu-
ti obou ploch 25 kuZelovym spojovacim ¢e-
pem 26 (obr. 6).

SamozdviZzného v&Zového jeidbu je moZ-
no vyhodné& vyuZit p¥i stavbé a montaZi ze-
jména panelovych montovanych budov ne-
bo i budov stavénych jinou technologii. Je-
ho prednosti se uplatiiuji predeviim tam,
kde je nutné pouZiti jefdbd s velkym vylo-
Zenim ramena, dosahujicim a7 35 nebo do-
konce 40 m. Konstrukce jefdbu je vyhodné
pro pfepravu, protoZe, jak je zPfejmé z ce-
lého popisu, je moZno sloZit jefdb do kom-
paktniho celku, ktery svymi rozméry nepfe-
kratuje b#&Zny silniéni préjezdny profil.
VztyCovani jefdbu do pracovni polohy mii-
Ze byt provad&no bez pouZiti vn#i§ich zve-
dacich a pomocnych prostfedkdt pouze
vlastnim hnacim ustrojim jefdbu a ovlada-
cim lanem, pfifemZ sklddani jednotlivych
¢dsti jefdbu je velmi jednodude proveditel-
ne.

PREDMET VYNALEZU

1. SamozdviZny véZovy jeFdb, upraveny
pro sloZeni do pfepravni jednotky s vnéjsi-
mi rozméry mensimi, neZ je silni¢ni pri-
jezdny profil, opatfeny teleskopickym slou-
pem, jehoZz spodni dil je prostfednictvim
ratniho kloubu s vodorovnou c¢sou spoien
s iotoénym podstavcem jefdbu a horni dil
ig prostifednictvim horniho kloubu s vodo-
rovnou 0sou spojen s vyloZnikovym rame-
nem, sestdvajicim ze tIi navzdjem natoCi-
telnych trojbokych piihradovych nosniki s
jednim hornim podélnym pdsem a dvojici
spodnich podélnych pésd, tj. z prvaiho nos-
niku spojeného se sloupem, stiedniho nos-

niku a koncového nosniku, pfi¢emZ po vy-
loZnikovém rameni je pojizdnd jerdbova
ko¢ka, vyznafeny tim, Ze patni kloub (6)
sloupu (4) s vodorovnou osou je upraven
pro sklopeni sloupu (4} pfi skldddni jefa-
bu nad sloZené vyloZnikové rameno (1} a
vyloZnikové rameno (1) je opatfeno jednak
mezi koncovym nosnikem (1C) a stfednim
nosnikem (1B) kloubem (2) se svislou o-
sou pro natofeni koncového nosniku {1C)
pfi skladéani jefdbu do protisméru se stied-
nim nosnikem [1B) a vytvoieni mezi t&mi-
to nosniky (1B, 1C}, leZicimi vodorovné ve-
dle sebe, Zlabovitého prostoru zuZujiciho se
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smérem dold, jednak mezi stiednim nosni-
kem (1B} a prvnim nosnikem (1A} prosto-
rovou kloubovou soustavou (3) s péti stup-
ni volnosti pro otofeni prvniho nosniku

(1A) dvojici jeho spodnich pési (14) na-
horu, jeho zasunuti do Zlabovitého prosto-
ru mezi stfednim nosnikem (1B} a konco-
vym nosnikem (1C} a vytvoreni ze vSech
ti1 nosnikd (1A, 1B, 1C}) kompaktni opé&rné
jednotky lichobéZnikového prilfezu pod
sklopenym sloupem (4} s do sebe zasunu-
tymi dily (44, 4B).

.~ 2. SamozdviZny véZovy jeifdb podle bodu
1, vyznadeny tim, Ze u konce prvniho nos-
niku (1A) je k vyloZnikovému ramenu (1)
pF¥ichyceno ovlddaci lano (9) pro zvedéani
a spouSténi vyloZnikového ramene (1).

3. SamozdviZny véZovy jerab podle bodu

1 nebo 2, vyznadeny tim, Ze koncovy nosnik
(1C) je krat3i neZ prvni nosnik (1A) a neZ
stfedni nosnik (1B).

4. Samozdvizny véZovy jefdb podle bodi

1 aZ 3, vyznateny tim, Ze prostorovéd Kklou-
bova soustava (3) je tvofena Tetézcem ty-
¢ovych &élankd (I, II, 1II, IV) navzdjem po-
hyblivé spojenych a pohyblivé spojenych s
prvnim nosnikem {1A) a se stfednim nosni-
kem (1B) jednak spoiovacimi Cepy (20, 22,
24) pro torzni ot&ceni ¢lanku (I, II, IV) ko-
lem podélné osy (17) prostorové Kkloubové
soustavy (3), jednak pFi¢nymi Cepy (21, 23)
pro natdceni ¢lankt (I, II, III, IV} vGdéi so-
bé kolem pFiénych os (18, 19) kolmych na
podélnou osu (17) prostorové Kloubové
soustavy (3].

5. SamozdviZny véZovy jefdb podle bodil

1 aZ 4, vyznaceny tim, Ze podéind osa (17)
prostorové kloubové soustavy (3) leZi v
pracovni poloze jefdbu v prodlouZeni prv-

10
niho horniho pdsu (15} prvniho nosniku
(1A).

6. SamozdviZzny véZovy jefdb podle bodu
4 nebo 5, vyznafeny tim, Ze torzng& otofné
je spojen jednak prvni Clanek (I) prostoro-
vé Kkloubové soustavy (3} s prvnim nosni-
kem (1A), jednak &tvrty ¢lanek (IV) se
stfednim nosnikem (1B] a jednak druhy
¢lanek (I1) s tretim ¢lankem (III).

7. SamozdviZny veéZovy jefdb podle bodil
4 aZ 6, vyznaceny tim, Ze prvni Clanek (I)
je spojen s druhym ¢lénkem (II) a tfeti
¢lanek (III) je spojen se &tvrtym Cldnkem
(IV) pomoci pfiénych ceplt (21, 23).

8. SamozdviZzny véZovy jefdb podle bedh
1 a% 7, vyznafeny tim, Ze prvni nosnik {1A)
je spojen se stfednim nosnikem (1B] dose-
dacimi plochami (25}, nachézejicimi se v
pracovni poloze jefdbu v urovni dvojic
spodnich pdst (12, 14) nosnikit (1A, 1B),
pfidemZ nosniky (1A, 1B} jsou opatieny na
dosedacich plochach spojovacim Cepem
(26}, jehoZz osa je rovnob&Znd s pésy (12,
14} nosnikid (1A, 1B].

9. SamozdviZny v€Zovy jefdb podle bodd
1 aZ 8, vyznadeny tim, Ze prostorovd klou-
bova soustava (3) je v pracovni poloze je-
Fdbu podepiena podp&rnym C¢lenem (27],
pfipevnénym k prvnimu nosniku (1A].

10. SamozdvizZny véZovy jerdb podle bo-
du 8, vyznaceny tim, Ze podpé&rny len (27)
je opatfen Zlabkem (28) pro uloZeni pro-
storové kloubové soustavy (3]. -

11. SamozdviZny véZovy jefdb podle bo-
di 1 aZ 10, vyznaleny tim, Ze vyloZnikové
rameno (1) je ve sloZeném stavu spojeno se
sloZenym sloupem (4) spojovacimi pro-
stfedky (16).

3 listy vykres

Severografia, n. p., zdvod 7, Most
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